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Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zum Fdrdern 
von Bogen auf einen Stapel, bei der die Bogen an minde- 
stens einer Kante gehalten werden und mit Hilfe von 
Fuhrungen und Blasluft- oder Saugvorrichtungen von 
einer Steuer- oder Regelvorrichtung kontrolliert auf 
den Stapel transportiert werden. Die Erfindung ist ins- 
besondere in Auslegern von Druckmaschinen anwend- 
bar. 

Zur Steuerung oder Regelung des Transport- und 
Ablagevorganges von gedruckten Bogen ist es bekannt, 
im Fdrderweg der Bogen Blasdusen, Saugwalzen oder 
Ventilatoren vorzusehen, und deren Bias- oder Saugwir- 
kung manuell vom Bediener einer Druckmaschine ein- 
zustellen. Zur Fuhrung der Bogen werden weiterhin Bo- 
genleitbleche vorgesehen, die mit den Bias- oder Saug- 
vorrichtungen zusammenwirken. Ziel dieser Einstellun- 
gen ist es, einen ruhigen und bertihrungsfreien Bogen- 
lauf zu erreichen, so daB die Bogen nicht mit den Bogen- 20 
leitbiechenin Kontakt kommen-und die-Bogen weder 
besch§digt werden noch das Druckbild abschmiert. 
Nachteilig hierbei ist, daB die Quality der manuellen 
EinsteUung von der Erfahrung des Bedieners abhangt, 
und daB die Einstellungen nicht den sich wechselnden 
Transportgeschwindigkeiten angepaBt sind. 

Bei der in DE 34 13 179 A 1 gezeigten Steuer- und Re- 
gelvorrichtung wird die Drehzahl einer bogenverarbei- 
tenden Maschine bei der EinsteUung von verstellbaren 



In einer Variante der^Ffindung kann ein ortsfester 
Sensor zur Erfassung der Bewegungsamplitude quer 
zur Bogenlaufrichtung, ein weiterer ortsfester Sensor 
zur Erfassung der drtlichen Verteilung der Bogenaus- 
lenkung quer zur Bogenlaufrichtung, der in einem spit- 
zen Winkel auf die Bogenoberflache gerichtet ist, ein 
weiterer ortsfester Sensor, der die zeitliche und Srtliche 
Verteilung der Bogenauslenkung in Bogenlaufrichtung 
erfaBt, und ein bewegter Sensor vorgesehen sein, der 
mit den Fordermitteln des Bogens gekoppelt ist und der 
die zeitliche Verteilung der Bogenauslenkung uber die 
gesamte Forderstrecke erfaBt. 

Es ist von Vorteil, wenn die Sensoren zur Fuzzifizie- 
rung der MeBsignale mit einem Fuzzy-System verbun- 
15 den sind, wobei die Steuer- und Regelvorrichtung als 
Fuzzy- Regler aufgebaut ist 

Die Erfindung soil in einem Ausffihrungsbeispiel an- 
hand einer Zeichnung noch naher erlSutert werden. Es 
zeigen: 

Fig, 1 ein Schema eines Ausiegers einer Druckma- 
schine mit der erfindungsgemaBen Vorrichtung, 
Fig. 2 eine mogliche Sensoranordnung, 
Fig, 3 eine Anordnung eines beweglichen Sensors, 
Fig. 4 ein Schema eines Fuzzy- Reglers und 
Fig. 5 Fuzzy- Variablen und Fuzzy-Mengen eines Fuz- 
zy-Reglers. 

Der Ausleger nach Fig. 1 zeigt zwei Umlenkrollen 1, 
2, Qber die Ketten 3, (4) gelegt sind. An den Ketten 3, (4) 
sind Greiferbriicken 5 mit Greifern 6 zum Transport 
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Elementen im Ausleger berQcksichtigt Dabei wird ftir 30 von Bogen 7 vom letzten Druckwerk 8 einer Druckma- 



jede StellgroBe der Sollwert anhand eines empirisch 
ermittelten Kenniinienfeldes ermittelt, wobei als Basis 
die Drehzahl der Maschine dient 

Bei dieser Losung ist es von Nachteil, daB das Kennli- 
nienf eld empirisch ermittelt wurde, d h„ daB es nicht frei 
von subjektiven Einflussen ist. Weiterhin wird voraus- 
gesetzt, daB die Drehzahl der Maschine proportional 
der Transportgeschwindigkeit der Bogen im Ausleger 
ist Diese Annahme gilt nur annahernd, wobei Bewe- 
gungskomponenten abweichend von der Bogenlaufrich- 
tung keine Berttcksichtigung finden. Die Steuerung oder 
Regelung von Stellvorgangen im Ausleger ist zudem 
infolge der fest vorgegebenen Kennlinienfelder unflexi- 
beL 



schine auf einen Stapel 9 befestigt Unterhalb der Ket- 
ten 3, (4) sind im Fdrderweg Bogenleitbleche 10, 11, 
Ventilatoren 12, 13 und Blasdusen 14, 15 vorgesehen. 
Die Ventilatoren 12, 13 und die Blasdusen 14, 15 stehen 
35 mit Steilausgsuigen von Stellelementen eines Fuzzy- 
Reglers 16 in Verbindung. Im Fdrderweg der Bogen 
sind weiterhin ein Ultraschallsensor 17 und optoelekto- 
nische Sensoren 18, (19), 20, 21 angeordnet, wobei der 
Sensor 21 auf einer Greiferbrucke 5 sitzt 
40 Wie in Fig. 2 dargestellt, ist der Ultraschallsensor 17 
etwa in Mitte der Bogenbreite senkrecht auf die Bogen- 
oberflache und senkrecht zur Bogenlaufrichtung 22 
wirksam. Die Sensoren 18, 19 sitzen in H6he der StoB- 
kanten der Bogenleitbleche 10, 11 jeweils seitlich der zu 



Aufgabe der Erfindung ist es, eine Vorrichtung zum 45 f6rdernden Bogen. Der Sensor 20 ist in einem spitzen 



Fordern von Bogen auf einen Stapel zu entwickeln, die 
uber den gesamten Geschwindigkeitsbereich eine sau- 
bere, berOhrungsfreie Fuhrung ermoglicht und die bei 
der Steuerung oder Regelung Bewegungskomponenten 
quer zur Bogenlaufrichtung berucksichtigt 

Die Erfindung besteht darin, daB im Fdrderweg der 
Bogen mindestens ein die Bewegung der Bogen erfas- 
sender Sensor vorgesehen ist, der mit einer Steuer- und 
Regelvorrichtung fur eine Bias- oder Saugvorrichtung 



Winkel in einer Ebene angeordnet, die parallel zur Bo- 
genlaufrichtung 22 liegt 

Der Sensor 21 ist, wie in Fig. 3 gezeigt, auf einer 
Greiferbrucke 5 mit dieser beweglich angeordnet Er 
so erfaBt in einem spitzen Winkel die gesamte Breite eines 
zu transportierenden Bogens 23. 

Der schematische Aufbau des Fuzzy-Reglers 16, wel- 
cher Bestandteil einer Maschinensteuerung 24 ist, bein- 
haltet nach Fig. 4 ein Zustandsinterface 25, eine Rechen- 



in Verbindung stent Indem der Sensor die Bewegung 55 einheit 26, eine Regelbasis 27 und ein Aktionsinterface 



des jeweiligen Bogens erfaBt, kann Flattern und die Be- 
riihrung mit Bogenfuhrungsmitteln gemessen werden. 
Die MeBsignale des Sensors oder der Sensoren werden 
in der Steuer- oder Regelvorrichtung verarbeitet, wo- 
durch die Bias- oder Saugwirkung verandert wird, so 
daB sich bei den folgenden Bogen durch geanderte Str5- 
mungsverhaitnisse das Flattern verringert Der Sensor 
kann koordinaten- und zeitabhangig den Ort, die Ge- 
schwindigkeit und die Beschleunigung senkrecht zur 
Bogenlaufrichtung fur jeden Bogen erfassen. Es ist mog- 
iich, die Sensoren ortsfest zu installieren oder beweglich 
auf einer Greifvorrichtung anzuordnen, wobei die Vor- 
derkante des Bogens in Greifern gehalten ist 
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28. Ober das Aktionsinterface 28 ist der Fuzzy-Regler 
16 mit der Regelstrecke 29 zur Bogenfuhrung verbun- 
den. Zur Regelstrecke 29 gehdren Stellelemente, wie die 
Ventilatoren 12, 13 und die Blasdusen 14, 15. 

Die Wirkung der Erfindung soli anhand der in Fig. 5 
dargesteilten Diagramme im folgenden erlautert wer- 
den: 

Die Maschinensteuerung 24 liefert ProzeBkenndaten, 
wie Bogenformat, Papiergewicht, Druckgeschwindig- 
keit, Farbauftrag, Lackauftrag und StellgroBen einer im 
Forderweg angeordneten Trocknerstrecke an den Fuz- 
zy-Regler 16, der mittels der Recheneinheit 26 GroBen 
fur die Voreinstellung der Stellelemente der Regelstrek- 
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ke 29 ermitteln kann. Das Flattern des Bogens 23 wird 
ais Bewegung des Bogens 23 senkrecht zur Bogenlauf- 
richtung 22 mit den Sensoren 18, 19, 20, 21 erfaBt Die 
MeBgroBen der Sensoren 18, 19, 20, 21 werden im Zu- 
standsinterface so aufbereitet, daB Daten uber Betrag, 5 
Verteilung und HSufigkeit der Flatterbewegungen vor- 
liegen. In der Recheneinheit 26 werden die Starke des 
Fiatterns, die ortliche und zeitliche Verteilung des Flat- 
terns und die Beruhrung zwischen Bogen 23 und den 
Leitbiechen 10, 11 als Fuzzy-Variable definiert, denen 10 
entsprechend der Fuzzy-Theorie Zugehdrigkeitsfunk- 
tionen zugeordnet werden. 

Bei den in Fig. 5 gezeigten Diagramrnen 5.1 bis 5.5 
sind die Abzissen mit !AI, A (x), A (s) und A (t) fur die 
Starke bzw. fur die Amplitude des Fiatterns und mit B (t) 15 
fur die Beruhrung zwischen Bogen 23 und Bogenleit- 
blech 10, 11 bezeichnet Mit an den Ordinaten sind die 
zugehdrigen Mitgliedsfunktionen bezeichnet 

Im Diagrarnm 5.1 sind die Fuzzymengen fur die Star- 
ke des Fiatterns gezeigt, welche durch Amplitude nmes- 20 
sungen mittels des Ultraschallsensors if erfaBt werden. 
Mit Hilfe des photoeiektischen Sensors 20, der auch 
durch rnehrere Ultraschallsensoren 17 ersetzt werden 
kann, werden die im Diagrarnm 52 gezeigten Fuzzy- 
Mengen fur die ortliche Verteilung des Fiatterns quer 25 
zur Bogenlaufrichtung 22 erfaBt Die Fuzzy- Variable 
der ortlichen Verteilung des Fiatterns in Bogenlaufrich- 
tung 22 bendtigt nur die im Diagrarnm 5.3 gezeigten 
Fuzzymengen, welche vom Sensor 21 erfaBt werden. 
Die Signaie des Ultraschallsensors 17 konnen gleichzei- 30 
tig zur Erfassung der im Diagrarnm 5.4 dargestellten 
Fuzzymengen fur die zeitliche Verteilung oder den Ver- 
laur des Fiatterns verwendet werden. Die im Diagrarnm 
5.5 dargestellten Fuzzymengen fur die Beruhrung zwi- 
schen Bogen 23 und Leitbiechen 10, 11 werden mittels 35 
der Sensoren 18 und 19 oder auch mit dem Ultraschall- 
sensor 17 erfaBt, wobei als Beriihrung ein Betrag der 
Bewegung der Bogen 23 senkrecht zur Bogenlaufrich- 
tung 22 dann gewertet wird, wenn der Betrag der Bewe- 
gungsamplitude einen vorgegebenen Grenzweri uber- 40 
steigt 

Wenn am Bogen 23 uberall gleichmaBiges Flattern 
auftritt, dann bewirkt der Fuzzy-Regler 16 eine globale 
Verstellung der gesamten Luftfiihrung. Wenn am Bogen 
23 nur lokales Flattern vorhanden ist, dann wertet der 45 
Fuzzy-Regler 16 den Ort oder die Orte des Fiatterns 
aus, indem die Recheneinheit 26 die Sensoren 18, 19, 20, 
21 abfragt, deren Signaie Flatterbewegungen aufge- 
zeichnet haben. 

Die Signaie aus dem mit der Greiferbriicke 5 umlau- 50 
fenden Sensor 21 k6nnen mit Signalen zur Position der 
Greiferbriicke 5 verknupft werden, so daB die zeitliche 
und ortliche Verteilung des Fiatterns fur eine gezielte 
Einstellung einzelner Stellelemente verarbeitet werden 
kann. Die Signaie der beweglichen Sensoren 21 konnen 55 
telemetrisch an den Fuzzy-Regler 16 ubertragen wer- 
den. 

Aus der im Fuzzy-Regler 16 im piemen tierten Regel- 
basis 27 liefert die Recheneinheit 26 fflr jede StellgroBe 
jeweils eine unscharfe Menge, die in diskrete Stellgro- 60 
Ben umzuwandeln sind. Die Defuzzifizierung kann mit 
dem haufig verwendeten Schwerpunktverfahren erfol- 
gen. Als SteligrSBen fur die Regelstrecke 29 konnen die 
Drehzahl und Drehrichtung der Ventilatoren 12, 13 und 
die Stellung von Drosselklappen oder Blenden in den 65 
Luftfuhrungen der Blasdusen 14, 15 dienen. Die Ventila- 
toren 12, 13 und die Blasdtisen 14, 15 konnen einzeln fur 
die Breite und uber die Lange der Fuhrungsbahn ange- 




steuert werden, so daB eine lokale Einstellung der Luft- 
fiihrung moglich ist. 

Bezugszeichenliste 

1, 2 Umlenkrollen 
3,4Ketten 

5 Greiferbriicken 

6 Greifer 

7 Bogen 

8 Druckwerk 
9Stapel 

10,11 Bogenleitbleche 
12, 13 Ventilatoren 
14, 15 Blasdusen 

16 Fuzzy-Regler 

17 Ultraschallsensor 

18, 19, 20, 21 optoelektronische Sensoren 

22 Bogenlaufrichtung 

23 Bogen _ . „ _ . 

24 Maschinensteuerung 

25 Zustandsinterface 

26 Recheneinheit 

27 Regelbasis 
28Aktionsinterface 
29 Regelstrecke. 

Patentanspriiche 

1. Vorrichtung zum Fordern von Bogen auf einen 
Stapel, 

— bestehend aus Fordermitteln, die die Bogen 
an mindestens einer Kante ergreifen und die 
mit einer Antriebsvorrichtung gekoppelt sind, 

— weiterhin bestehend aus feststehenden Fuh- 
rungen fur die Bogen, welche mit einer Blas- 
luft- oder Saugvorrichtungzusammenwirken, 

— und bestehend aus einer Steuer- oder Re- 
geleinrichtung, die mit Stellelementen der For- 
dermittel, mit der Antriebsvorrichtung und mit 
der Blasluft- oder Saugvorrichtung in Verbin- 
dung stent, 

dadurch gekennzeichnet, 

— daB im Forderweg der Bogen (23) minde- 
stens ein die Bewegung der Bogen (23) erfas- 
sender Sensor (17, 18, 19, 20, 21) vorgesehen ist, 
der mit der Steuer- oder Regeleinrichtung (16, 
24) verbunden ist 

2. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB je ein Sensor (17, 18, 19, 20, 21) fur die 
koordinatenabhangige und zeitabhangige Erfas- 
sung des Ortes, der Geschwindigkeit und der Be- 
schleunigung senkrecht zur Bogenlaufrichtung (22) 
des jeweiligen Bogens (23) vorgesehen ist 

3. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB mindestens ein Sensor (21) mit minde- 
stens einem die Vorderkante des Bogens (23) hal- 
tenden Greifervorrichtung (5, 6) gekoppelt ist, wo- 
bei die Greifervorrichtungen (5, 6) auf endiosen 
Ketten (3, 4) angeordnet sind. 

4. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 
zeichnet, 

— daB ein ortsfester Abstandssensor (17) fur 
die Erfassung der Bewegungsarnplitude quer 
zur Bogenlaufrichtung (22) vorgesehen ist, 

— daB ein ortsfester uber die Bogenbreite wir- 
kender Sensor (20) vorgesehen ist, der in ei- 
nem spitzen Winkel auf die jeweilige Bogen- 



oberflache gerichtt 




und der die drtliche 
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Verteilung der Bogenauslenkung quer zur Bo- 
genJaufrichtung (22) erfaBt, 

— daB mindestens ein ortsfester Sensor (18, 

1 9) vorgesehen ist, der quer zur Bogenlaufrich- 5 
tung (22) parallel zu einer Bogenkante ausge- 
richtet ist und der die ortliche und zeitliche 
Verteilung der Bogenauslenkung in Bogen- 
laufrichtung (22) erfaBt, 

— und daB mindestens ein mit den Fordermit- 10 
teln (5, 6) der Bogen bewegter Sensor (21) vor- 
gesehen ist, der die zeitiiche Verteilung der 
Bogenauslenkung iiber die gesamte Forder- 
strecke erfaBt. 

5. Vorrichtung nach Anspruch 4, dadurch gekenn- 15 
zeichnet, daB zusatzlich ein ortsfester Sensor vor- 
gesehen ist, der die Anzahl und die Zeitdauer der 
Beruhrungen des jeweiligen Bogens (23) mit den 
feststehenden Fuhrungen(10, 11) erfaBt. 

6. Vorrichtung nach Anspruch 1, dadurch gekenn- 20 
zeichnet, daB der Sensor (17, 18, 19, 20, 21) zur 
Fuzzifizierung der Sensorsignale mit einem Fuzzy- 
System (16) verbunden ist 
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